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びその制御方法について研究を行っているものであり、以下の 7 章から構成されている D








第 4 章では、印加電場によってそのレオロジ特性が制御できる ER 流体のロボットアームへの適用について検討し





第 5 章では、 ER ダンバを取り付けたロボ y トアームにおいて、高精度な位置決めを実現する制御手法を提案して
いる。 ER ダンパに電場を印加することによって、高ゲインのクローズドルーフ。制御が可能となり、高精度な位置決
め制御系を実現できることを示しているo
第 6 章では、高速かっ高精度な位置決め制御系を構築するため、 ER ダンパを用いたダイレクトドライブシステム
を提案している o 減速機構を用いないダイレクトドライブシステムには、サーボ剛性を大きくすることが困難である
という問題がある o そこで、 ER ダンパの粘性可変特性を用いることにより、精密制御時におけるダンピングを増し、
フィードパック制御器の高ゲイン化を図っている o また、動作状況に応じて ER ダンパの粘性を切り換え、高速かっ
高精度な位置決め制御系を実現している。
? ?





















(4) 減速機を用いないダイレクトドライブ (DD) システムは、減速機による弾性、摩擦、パックラッシュやトルク
変動などがなく、高速・高精度化に対して、重要な駆動方式であるが、サーボ剛性を上げることが困難であるとい
う問題がある o 本論文では、 ER ダンパを取り付け、機械的タンピングを付加することにより、高ゲインのフィー
ドパック制御系を構築している。さらに、動作状況に応じた適切なダンピングを与えることにより、高速かっ高精
度な位置決め制御が可能であることを示しているo
以上のように、本論文は、高速・高精度ロボットシステムの開発およびその制御方法について検討を行ったもので
あり、新たなロボット制御システムを提案している o 得られた成果によりロボットシステムの特性が改善され、その
応用範囲がさらに広がることが期待でき、工学的意義があるものといえるo よって、本論文は博士論文として価値あ
るものと認める。
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